Cinématique analytique

Questions rapides

Coureur sur un tapis de course

Un homme court sur un tapis de course. On notera 0 le sol de la salle
d’entrainement, 1 le tapis de la machine et 2 I'homme réalisant
I’entrainement.

Le point O est physiquement lié au sol, le point A est physiquement liée au
tapis 1 et le point B est physiquement lié a la personne 2.

Les points A et B se déplacent strictement sur le plan horizontal, ce qui
implique que les parameétres H et h sont constants. Yo

0A = hyy + A1 (D)Xg avec Ael
AB = (H — h)yg + Ay, ()X avec Be2
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Robot modulaire 2 axes
Le robot ci-contre est constitué de deux modules permettant
d’obtenir un mouvement de la pince et de son poignet sur 2 axes.
La base rotative 0 assure une rotation d’axe (Qg,y,). Le bras 1 assure
une translation d’axe (04,X%7). La pince 1 assure la préhension de la
piéce.

Xo

% s 0,P = A(H)z;
0,0; = Hy;
YO;Y1
O P
- o *—»>
; : L M
\ 0,=0, ; /_0
\\‘\“ '/,’I‘ a—l.l o » 7

1. Calculer les vitesses suivantes par dérivation des vecteurs positions : ¥peorgr Vper /1 €8-Vperry
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2. Calculer la vitesse V1>e1/o en utilisant le champ des vecteurs vitesse d’un solide
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3. Calculer la vitesse Vpey /o en utilisant la composition des vecteurs vitesse
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5. Identifier dans le vecteur Ipe, /o les termes suivants de I'accélération : accélération tangentielle ; accélération
centripete ; accélération de Coriolis
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Moto en mouvement de translation

Une moto est en mouvement de translation. On notera 0 la chaussée, 1 le chéassis
de la moto et 2 la roue arriere de la moto.

La roue arriére 2 est liée au chassis par une liaison pivot d’axe (A,y;). On notera R
le rayon de la roue arriére.

Le point | est le point géométrique matérialisant le contact entre la roue et le sol,
en conséquence ce point n’est lié a aucune piéce.

0A = A(t)Xg + Ryg et Al = —Ry;
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1. Calculer les vitesses suivantes par dérivation des vecteurs positions : Vaey /0, ViezrretVaery
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2. Calculer la vitesse Vie; /1 en utilisant le champ des vecteurs vitesse d’un solide
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Robot Kuka

Ce robot compact est utilisé pour la manipulation a haut degré de précision et de vitesse
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1. Donner 'expression des vecteurs taux de rotation suivants : Q; /9, (1,1 ety /g
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2. Calculer les vitesses suivantes par dérivation des vecteurs positions : Vpe3z /» et-Vpeorr
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3. Calculer les vitesses en utilisant le champ des vecteurs vitesse d’un solide : Vpey /1 et Vpeq /g
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4. Calculer la vitesse Vpe3 /o en utilisant la composition des vecteurs vitesse
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